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プロペラ推力係数の実験係数　　　C3 一5．197373×10－3Hプロペラ推力係数の実験係数　　　C4 3．784367×10’4 卜1
プロペラ推力係数の実験係数　　　C5 1．681795×10。2 1－1
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結論
L　カルマンフィルタに関しては、フィルタリングによって船体航跡の平滑化が確認でき、
制御出力値の急激な変化が防止でき、その有効性が確認できた。
2．着桟操船に関しては、アプローチ操船では最短時間解をほぼ追従できており、また、
バーシング操船に関しては、位置のフイードバックにより、操船モード切り変え時の位置
のずれを修正でき、着桟点付近での制御の信頼性が向上したものと判断できた。
よって、今回開発したシステムは全体として、ある程度の信頼性が確認されたと考えらる。
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